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RGB-Dカメラとシングルアームを搭載したロボットによる曲面の清掃






















を用いた拭き清掃に別れる. モップは図 1 のように専用のケー
スに収納されている. このシステム実装のために図 2 のような
生活支援用ロボット,HSRを利用する.
図 1 モップ 図 2 HSR





















清掃経路に対して, 高さを上, 中, 下の 3 つの区間に均等に分
け, 適当に 2cm の線を水性ペンで 3 本ずつ書き, 拭き清掃を行






状態 上 (個) 中 (個) 下 (個)
清掃失敗 0.50 0.57 0.57
6 考察
実験結果から汚れが低い位置にあるほど失敗数が増えること
が分かる. そのため, 上下に擦るような動作が上手く出来ていな
いことがわかる. モップの押し当て方,経路の生成の方法を検討
し,改善することが重要となると考えられる.
7 結論
本研究では生活支援用ロボットの RGB-D センサとシングル
アームを利用し,曲面の清掃のシステムを提案した. このシステ
ムにより,事前にモデルを得られている曲面に対して拭き清掃を
行えるようにした. しかし, 実験結果から汚れを全て消すことが
出来ない. そのため,上下に擦るような清掃の経路生成の改善を
行う必要がある.
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